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9. Sei (x1(t), y1(t)) eine Lösung des reversiblen Systems

ẋ = g(x, y)

ẏ = h(x, y)

auf R
2p. Zeige, daß (x2(t), y2(t)) mit x2(t) = x1(−t) und y2(t) = −y1(−t) ebenfalls

eine Lösung ist.

10. Definiere mittels der Diagonalmatrix R = diag(idp,−idp) die Vektorräume

gl± :=

{

A ∈ M2p×2p(R)

∣

∣

∣

∣

AR = ±RA

}

.

Zeige, daß gl+ eine Liealgebra ist mit zugehöriger Liegruppe

GL+(2p, R) :=

{

T ∈ M2p×2p(R)

∣

∣

∣

∣

det T > 0

}

.


